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Universal Component Gripper 



Abstract 



Universal component gripper, by means of which 
components of different configuration and size lying, 
suspended, in a storage rack or the like can be picked 
up and, with, if appropriate, spatial movements being 
carried out, can be deposited again at another 
location, a telescopically extendable gripping arm 
being provided which with a lower gripping blade 
engages under and with a holding-down device, arranged 
parallel to it at a variable distance from this, 
engages over the components, the holding-down device 
possessing a surface geometry which is automatically 
adaptable to the surface geometry, facing it, of the 
components . 
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CLAIMS 



1. Universal component gripper, by means of which 
components of different configuration and size lying, 
suspended, in a storage rack or the like can be picked 
up and, with, if appropriate, spatial movements being 
carried out, can be .deposited again at another 
location, characterized by a telescopically extendable 
gripping arm (3) which with a lower gripping blade (33) 
engages under and with a holding-down device (34), 
arranged parallel to it at a variable distance from 
this, engages over the components (2), the holding-down 
device (34) possessing a surface geometry which is 
automatically adaptable to the surface geometry, facing 
it, of the components (2) . 

2. Universal component gripper according to Claim 1, 
characterized in that that face of the holding-down 
device (34) which faces the components (2) is formed by 
an elastic cushion, in particular an air-filled cushion 
or a foam cushion or the like. 

3. Universal component gripper according to Claim 1, 
characterized in that that face of the holding-down 
device (34) which faces the components (2) is fitted 
with a multiplicity of axially movable pins (35) or the 
like which are distributed uniformly over the face and 
which can be pushed by components coming to bear 
against them into the holding-down device (34) . 
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Universal Component Gripper 



The invention relates to a universal component gripper 
of the type mentioned in the precharacterizing clause 
of Patent' Claim 1 . 

In manufacturing plants, particularly in manufacturing 
plants with a certain degree of automation, there is an 
increasing demand for gripping devices which pick up 
components to be machined or to be mounted at one 
location, for example from a storage rack or the like, 
and subsequently deposit them at another location, for 
example on a conveyor belt or in a pick-up device of a 
machine tool or the like. The components are in this 
case predominantly picked up from a stationary position 
and moved further on, on the one hand, first with 
considerable acceleration and, on the other hand, then 
with considerable deceleration, the gripping devices 
generally having to carry out spatial movements. 

In this component transport, it is necessary not only 
to ensure that the picked-up components are not lost on 
the way, but, in many cases, also to ensure that their 
position on the gripping device does not change. 
Particularly when the gripping device is to pick up 
simultaneously a plurality of components arranged, for 
example, in a row, it is in many cases important that 
the position of these components in relation to one 
another is not at the same time changed. 

It often happens that not only components of the same 
external geometric shape are processed in manufacturing 
plants, therefore the gripping device must basically be 
capable of gripping components of different shape. If 
components of the same shape are processed in each case 
for a lengthy period of time, it is possible without 
appreciable disadvantages to adapt the gripping device 
to the changed shape of the components to be handled. 
However, in the case of a more frequent change of the 
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components, this would not be acceptable. 



The object on which the invention is based, therefore, 
is to design a universal component gripper of the type 
mentioned in the precharacterizing clause of Patent 
Claim 1, such that it is capable, without being 
converted, of handling components of different 
geometric shape and at the same time ensures that their 
position, and in the case of a plurality of picked-up 
components also their position in relation to one 
another, does not change or changes only 
insignificantly during handling. 

This object is achieved, according to the invention, by 
means of the characterizing features of Patent Claim 1. 
Advantageous developments of the invention which are 
essential for the invention are specified in the 
subclaims . 



The invention is explained in more detail below by 
means of an exemplary embodiment illustrated in the 
drawing . 

In the drawing, in a diagrammatic illustration, 



Fig. la and Fig. lb show a side view and a top 

view of a component gripper 
according to the invention 
without picked-up components, 
and 



Fig. 2a snd Fig. 2b show sectional illustrations 

of this component gripper with 
picked-up components . 



In Figures la and lb, components 2 are in each case 
deposited in a storage rack or the like 1 in rows next 
to one another and in tiers one above the other. As can 
clearly be seen particularly in Fig. lb, the components 
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in each case rest on two bearing rails 11 arranged at a 
distance from one another, so that the components lie, 
essentially suspended. The components 2 are to be 
picked up with the aid of a universal component gripper 
arranged next to the storage rack 1 and, after a 
spatial movement, are to be deposited again at another 
location 1 '. 

The universal component gripper consists essentially of 
a gripping arm 3 which is telescopically extendable in 
the direction X-X' , ' so that it can be selectively 
pushed into the storage rack 1 and pulled out again. In 
the exemplary embodiment, it is mounted vertically 
displaceably on a carrying column 4 or the like, as 
indicated in Fig. la by the arrows Z-Z'. The carrying 
column 4 is in this case itself movable in the 
direction Y-Y' , so that the gripping arm 3 of the 
component gripper can reach into each tier and into 
each row of the storage rack 1. 

The gripping arm possesses a lower gripping blade 33 
and a holding-down device 34 arranged parallel to and 
at a distance from this. The gripping blade 33 and 
holding-down device 34 are mounted in guide rails 31 
and 32 out of which they can be extended 
telescopically. The distance between the gripping blade 
and holding-down device is variable. 

To pick up the components, three components lying one 
behind the other simultaneously in the exemplary 
embodiment, the gripping arm 3 is extended 
telescopically, so that the gripping blade 33 engages 
under and the holding-down device 34 over the 
components 2, specifically in each case at a slight 
distance from the components, so that these are 
initially not touched when the gripping arm is pushed 
in. As soon as the gripping arm is fully extended, the 
gripping blade 33 and holding-down device 34 are moved 
towards one another until the components 2 are 
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surrounded from below and from above. In this case, 
either both the gripping blade and the holding-down 
device can be moved towards one another or else only 
the gripping blade can be moved from below upwards . In 
any event, the dimensioning of the gripping blade 33, 
on the one hand, and the depositing of the components 
within the storage rack, on the other hand, must be 
selected such that the gripping blade can engage under 
and lift the components. In the exemplary embodiment, 
this is ensured in that the components 2 are mounted on 
parallel bearing rails 11, the distance between which 
is greater than the width of the gripping blade 33. 

The holding-down device 34 possesses a surface geometry 
which is adapted automatically to the surface geometry, 
facing it, of the components 2, so that, when the 
gripping blade 33 and holding-down device 34 are moved 
together, the components 2 are reliably surrounded and 
their position on the gripping arm is fixed. 

In the exemplary embodiment, that face of the holding- 
down device 34 which faces the components 2 is fitted 
with a multiplicity of axially movable pins 35 which 
are distributed uniformly over the face. The holding- 
down device has as it were the appearance of a nailed 
board, as seen from below. The pins 35 are in this case 
mounted and fastened in the holding-down device in such 
a way that they can be pushed into the holding-down 
device from below. If, therefore, the gripping blade 33 
and holding-down device 34 are moved towards one 
another when the gripping arm 3 is pushed into the 
storage rack 1, the various pins 35 are pushed back by 
the components coming to bear against them to a 
different extent or even not at all according to their 
surface geometry into the holding-down device, so that 
the components are firmly fixed spatially in the 
gripping arm 3 . These conditions can be seen clearly in 
Figures 2a and 2b. It can be seen clearly, for example 
in Fig. 2a, that, depending on the thickness of the 
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component, the individual pins 3 5 are in each case 
pushed in to a very different extent and, in the region 
of a middle bore 21, not at all. It can easily be 
recognized in connection with Figure 2b that the 
components 2 relying on the gripping blade 33 are thus 
secured against horizontal displacements by the pins 
which are not or are only partially pushed in. 

In the exemplary embodiment shown, it is assumed that 
the gripping blade 33, together with its guide rail 31, 
has been lifted only level with the two bearing rails 
11, and that, moreover, the holding-down device 34, 
together with its guide rail 32, has been lowered to 
the required extent. It is, of course, basically also 
possible to leave the holding-down device, which has 
been moved into the rack, in its position and only lift 
the gripping blade 33 to the required extent. 

In the exemplary embodiment, the pins 3 5 are mounted 
loosely in the holding-down device, so that they are 
urged downwards solely under the action of their own 
weight. It is, of course, also possible to assist this 
movement by means, of spring or other forces. 

Particularly when the surface geometry of the 
components to be gripped is not very complicated, it is 
also conceivable, contrary to the exemplary embodiment 
illustrated, to carry out the automatic adaptation of 
the surface geometry of the holding-down device 34 to 
the surface geometry, facing it, of the components 2 
with the aid of an elastic cushion, for example a foam- 
rubber cushion or an air-filled cushion, instead of by 
means of push-in pins. 

As soon as the gripping blade 33 and the holding-down 
device 34 of the gripping arm 3 which has been moved 
into the storage rack 1 have moved towards one another 
to an extent such that the component is securely fixed 
on the gripping blade by the pins 35 or by the elastic 
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cushion fastened, if appropriate, to the holding-down 
device, the gripping arm, together with the components 
picked up, is pulled out of the storage rack again and 
moved into the desired new position. It will be 
appreciated that in this case not only the rectilinear 
movements indicated in the exemplary embodiment, but, 
of course, also pivoting and rotational movements, can 
be carried out. 
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0 OniverSeller Teilegreif er , .nit de* in einezn Lagerrega o. «. hohl 
J aufliegende- Bauteile unterschiedlicher Gestalt und GroAe aufneh*- 
bar und unter DurcbfUhrung ggf - raumlicher Bewegungen an anderer 
Stelle wieder ablegbar sind, 
• gekennzeichnet durch ainen teleskopartig *»**^*«*™ 
(3) der ait eine* unteren Qreifscbwert (33) unter und .it einem 
Lu int veranderbaran Abstand parallel angeordneten Miederha er 
(34) Ober die Bauteile (2) greift, wobei der Mederhalter (34) 
eine Oberfiachengeoaetrie besitzt, die der ih* zugewandten Ober- 
fiachengeometrie der Bauteile (2) selbsttatig anpaflbar 1st. 

2. Universeller Teilegreifer nach Anspruch 1, 

d adurcb gefcennzeichnet, daB die den Bauteilen (2) ^ ^ 
d es Niederhalters (34) durch ein elastisches Kissen, ^ be3 °^ 
Bin luftgefUlltes Kissen oder ein Schauastoffkissen o. a. gebaldet 



ist. 



Fiacbe 
die 



. Universeller Teilegreifer nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB die den Bauteilen (2) augekehrte 
aea mederhalters (34) mit einer Vielzahl gleichmSBig Uber d: 
Fiacbe vertellter, axial beweglicher Stiff (35) o. a. bestUckt 
ist," welche durch daran zur Anlage konnnende Bauteile In den N.eder- 
halter (34) einschiebbar sind. 
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Pniveraeller TelleRreifer 

Die Erfindung bezieht aichauf einen univer3ellen Teilegreifer der 
im Oberbegriff dea Patentanaprucha 1 genannten Art. 

In Fertigungsanlagen, inabesondere in Fertigungaanlagen mit einem 
gewisaen Automatiaierungagrad , beateht zunehmend Bedarf an Greifvor- 
richtungen, die zu bearbeitende oder zu montierende Bauteile an einem 
Ort aufnehmen, z. B. aus einem Lagerregal o. a., und anachlieBend 
an einem anderen Ort ablegen, z. B. auf einem Transportband oder in 
einer Aufnahmevorrichtung einer Bearbeitungsmaachine o. ft. Die Bauteile 
werden dabei vorwiegend aua einer ruhenden Lage aufgenommen und einer- 
seits zunachst mit erheblicher Beachleunigung und andererseits anscblieflend 
mit erheblicher Verzagerung fortbewegfc, wobei die Greifvorrichtungen 
im aUgemeinen raumliche Bewegungen durchfuhren mllaaen. 

Bei dieaera Teiletranaport mufl nicht nur gewabrleiatet aein, dafl die 
aufgenommenen Bauteile nicht unterwega verloren werden, aondern In 
vielen Fallen auch, dafl sich ihre Lage auf der Greifvorriobtung niebt 
verandert. Inabesondere dann, wenn die Greifvorriobtung gleichzeitig 
mebrere, z, B. in einer Reihe angeordnete Bauteile aufnehmen aoll, 
1st es in vielen Fallen wichtig, daB die Lagedieser Bauteile unter- 
einander dabei nicht verandert wird. 

Haufig kommt ea vor, daS in Fertigungaanlagen nicht nur Bauteile gleicher 
Suflerer geometriacher Form verarbeitet werden, ao daS die Greifvorricb- 
tung grundaatzlich in der Lage aein muS, Bauteile unterscbiedlicher 
Form zu greifen. Wenn jeweils langere Zeit Bauteile gleicher Geatalt 
verarbeitet werden, iat ea ohne weaentliche Nachteile mflglich, die 
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Greifvorrichtuns an die g^darte Gestalt dar zu bandhabenden Bauteile 
anzupassen.-Bei sine* bSufigeren Wachsel der Bauteila. ware dies jedoe* 
nicht tragbar. 

Dar Erflndung liagt daher die Aufgaba zugrunde, einen universally 
Tailagraifar da, i* Obarbegriff des Fatentanspruchs 1 genannten Art 
so aulbilden, da* er ohne UnrUstung in der Lage 1st, Bau exX 

• scbiadlichar geometrischer Form zu handhaben und dabei sxcherstellt , 
da8 sich ihre Lage - bai mehreren aufgenommenen Bauteilen aucb ihre 
Lage untereinander - w^rand der Handhabung nicht oder nur unwesentlich 
andert. 

Diesa Aufgaba wird erf indungagemftB durch die Kennzeichnenden Markmale 
des Fatentanspruchs 1 gelbst. VortaiXhafte und erfindungswasantliche 
Weiterbildungen dar Erflndung sind in dan Unteransprttchen angagaban. 

Anhand eines in der Zeichnung dargestellten ^fflhrungsbeispieles 

• wird die Erflndung nachstehend naher erlMutept. 

In dar Zeichnung seigen in schematischer Darstellung 

Fig. 1a und Fig. 1b. die Seiten- und Draufsicht 

eines erf indungsgemaflen Teile- 
greifers ohne aufgenonimene 
Bauteile und 

Fig. 2a und Fig. 2b. Scbnittdarstellungen dieses 
Teilegreifers mit e 



In den Figuren la und 1b sind Bauteile 2- in einem Lagerregal o. a. . 
1 Jewells in Keihen nebaneinander und Etagen Ubereinander. abgelagt. 
Die Bauteile lagern dabei - wie insbesondere in Fig. 1b. gut zu er- 
kennen - jeweils auf zwei im Abatand zueinander angeordneten Lager- 
■ schierien 11, so da* sie d. wesentlichen bohl liegen. Die Bauteile 2^ 
sollen mit Hilfe elnes neben dem Lagerregal 1 angeordneten universellen 
Teilegreifers aufgenommen und nacb raumlicher Bewegung an anderer 
Stella wieder abgelegt warden. 



Der undersells Teilegreifer besteht .1m wesentlichen aus einem Greifarm 
3 welcher in Richtung X-X' teleskopartig ausfahrbar 1st, so dafl er 
wahlweise in das Lagerregal 1 hineingeschoben und wieder berausgezogen 
werden kann. Im AusfUhrungsbeispiel iat er an einer Tragsaule 4 o. a. 
vertikal verschieblich gelagert, was in Fig. 1a mit den Pfeilen Z-Z- 
angedeutet ist. Die Tragsaule 4 ist dabei selbst in Richtung Y-Y- 
verfahrbar, so dafl der Greifarm 3 des Teilegreifers in jede Etage 
und in jede Heine des Lagerregals 1 hineingreifen kann. 

Der Greifarm besitzt ein unteres Greifschwert 33 und einen dazu m 
Abstand parallel angeordneten Niederhalter 34. Greifschwerte 33 und 
Niederhalter 34 sind In Ftthrungsschienen 31 und 32 gelagert, aus denen 
sie teleakopartig ausfahren k6nnen. Der Abstand zwischen Greifschwert 
und Miederhalter ist veriinderbar. 

Zum Aufaehmen der Bauteile - im Ausfahrungsbeiapiel gleichzeitig drei 
hintereinanderliegende Bauteile - wird der Greifarm 3 teleakopartig. 
ausgefahren, so dafl daa Greifschwert 33 unter und der Niederhalter 
34 Uber die Bauteile 2 greift und zwar jeweils in einem geringftigigen 
Abstand zu den Bauteilen, so daS diese beim Einschieben des Qreifarmes 
zunachst nicht beruhrt werden. Sowie der Greifarm voll ausgefabren 
ist werden Greifschwert 33 -und Miederhalter 34 aufeinander zubewegt, 
bis'die Bauteile 2 .von unten und von oben umfaflt werden. Dabei kbnnen 
entweder sowohl Greifschwert als auch Niederhalter aufeinander zubewegt 
werden oder aber nur das' Greifschwert von unten nach oben bewegt werden. 
in jedem Falle mull die Bemessung des Greif schwertes 33 einerseits 
und die Ablage der Bauteile innerhalb des Lagerregals andererseits 
ao gewanlt sein, dafl das Greifschwert die Bauteile untergreif en und 
anheben kann. Im AusfUhrungsbeispiel ist dies dadurch gewahrleistet , 
dafl die Bauteile 2 auf parallelen Lagerschienen 11 gelagert sind, 
deren Abstand grOfler iat als die Breite des Greifschwertes 33. 

Der Niederhalter 34 besitzt nun eine Oberf lachengeometrie , welche 
der ihm zugewandten Oberfiachengeometrie der Bauteile 2 selbsttatig 
angepaflt wird, so dafl die Bauteile 2 beim Zusammenf abren von Greif- 
schwert 33 und Niederhalter 34 sicher umfaflt werden und ihre Lage • 
auf dera Greif arm fixiert ist. 
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• , -i-m-l 1st (He den Bauteilen 2 zugekehrte Flache des 
En AusfahrungsDexspiel 1st cue u«i <,«.., ft- en 

35 bestdckt, die ^ ic ™ _ 3ara da3 Auasehen eines Nagel- 

halter hat - von unten betrachtet - g-Leicnscu 

Die Stifte 35 sind dabei i» Niederhalter derart gelagert 

werden Konnen. Grei fann 3 in das Lagerregal 1 

einander zubewegt werden, wenn der Gre1 ^™ durch die 

.. on etifta 35 je nach Dicke des Bauteils jeweixs sew 

~JT-^ 

nicbt Oder nur sum Tail eingeschobenen Stifte gegen horxzontale 
achiebungen geaichert sind. 

Zl ar 34 . It soinor pah™*.****. 32 - 1» .rforterU^ *» 
fTL Md elns-fabrenen <tt..=H»lt.r In Positio. » 1»- 
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f lachengeometrie des Niederhalters 34 an die ihm zugewandte Oberflachen- 
geometrie der Bauteile 2 statt mittels einschiebbarer Stifte mit Hilfe 
eines elastiachen Kissens, z, B. eines Sctaaumgummikissens oder eines 
luftgefUllten Kiaaena, vorzunahmen. 

Sobald das Grelfschwert 33 und der Niederhalter 34 des in daa Lager- 
regal 1 eingefahrenen Greifarma 3 aich soweit aufeinander subewegt 
haben, daft das Bauteil durch die'Stifte 35 bzw. durch das ggf. am 
Niederhalter bef estigte elaatische Kissea aicher auf dem Greifschwert 
fixiert iat, wird der Creifarm - mit den aufgenommenen Bauteilen - 
. wieder aus dem Lagerregal herausgezogen und in die gewtlnschte neue 
Position verfahren. Ea versteht sich, daft hierbei nicht nur die im 
AusfUhrungsbeiapiel angedeuteten geradlinigen Bewegungen, sondern 
selbstverstandlich auch Schwenk- und Drehbewegungen durchgefOhrt werden 
kttnnen. 
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